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Wasserfahrzeug 



5 

Technisches Gebiet 

Die Erfindung geht aus von eine Wasserfahrzeug nach dem Oberbegriff des er- 
10 sten Anspruches. 



Stand der Technik 

15 

Bei Wasserfahrzeugen kennt man vier verschiedene Tragerkonstruktionen fQr den 
Propellerantrieb. Zum einen Qber das Unterwassergetriebe eines Aussenbordmo- 
tors, zum andern Ober einen sogenannten Z-Antrieb, im weiteren Qber eine Wel- 
20 lenanlage und letztlich Ober eine WellenfQhrung in einem Rohr, welches als Jet 
bekannt ist und wo der Propeller als so genannter Impeller seinen Dienst tut. Die- 
se Tragerkonstruktionen kommen fur die entsprechenden Propellerschubziele zur 
Anwendung, wie z.B. Vollgetauchte-, Teilgetauchte- oder Oberflachenpropulsio- 
nen, respektive Reaktionspropulsionen. 

25 

Der Vorteil von Aussenbordern und Z-Antrieben ist, dass man die Unterwasser- 
Getriebe und somit den Propeller nach hinten hochkippen kann, sollte man mit 
seinem Wasserfahrzeug in untiefe Gewasser geraten, urn damit vor allem den 
Propeller vor Grundberuhrung und damit Beschadigung zu bewahren. Ebenfalls 
30 kann man mit Leichtigkeit den beschadigten Propeller wechseln, sollte man doch 
einmal GrundberOhrung erfahren oder mit Totholz kollidiert sein. In Seegrasgebie- 
ten kann man durch Hochheben des Unterwasser-Getriebes und damit des Pro- 
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pellers das Langgras recht einfach aus den Propellerflugeln und dem Nabenbe- 
reich entfernen. 

Ein weiterer Vorteit ist das Transportieren und das Lagern der Wasserfahrzeuge 
mit solchen Unterwasser-Getrieben, weil diese durch das Hochschwenken des 
5 Unterwasser-Getriebes den Bootsboden nicht uberragen. 

Der Nachteil liegt aber am grossen zusatzlichen Platzbedarf des hochgeschwenk- 
ten Unterwasser-Getriebes mitsamt dem Propeller im Heckbereich, als auch das 
Einkippen des Aussenbordmotors in den Cockpitbereich des Wasserfahrzeuges. 
Zudem ist es fur den Wasserfahrzeuglenker fast unmoglich bei Gleitfahrt perma- 

10 nent die Wasseroberflache und auch noch die Seegrundtopographie zu uberwa- 
chen, um schnell genug das Unterwasser-Getriebe hochzufahren, sollte sich ein 
Unterwasserhindernis im Weg befinden. Dadurch kann der Propeller und das Ge- 
triebe beschadigt werden und der Propeller muss mit Kostenfolge ersetzt werden. 
Zusatzlich wird beim Hochkippen des Unterwasser-Getriebes der Propellerschub- 

1 5 winkel nach unten gerichtet, sodass, wird nicht sofort der Leistungshebel des Mo- 
tors zurOckgenommen, das Wasserfahrzeugheck nach unten gezogen, resp. die 
Bugnase schlagartig nach oben gehen die Sicht nach vorne rauben kann, mit ent- 
sprechender Unfallgefahr. 



25 Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, bei einem Wasserfahrzeug der ein- 
gangs genannten Art die Nachteile des Standes der Technik zu vermeiden und 
ein System fur Wasserfahrzeuge anzugeben, welches einen geringen Piatzbedar- 
fes am Wasserfahrzeugheck aufweist und zudem ermSglicht, das Wasserfahr- t 
zeug unterschiedlich zu nutzen, wie z.B. hoher Anfahrschub beim Wasserskilau- 

30 fen, wenig Widerstand bei Hochstgeschwindigkeit, keine hervorstehenden An- 
triebsteile bei Untiefen. 



20 



Darstellung der Erfindung 
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Erfindungsgemass wird dies durch die Merkmale des ersten Anspruches erreicht. 

Kern der Erfindung ist es also, dass zumindest ein Teil des Unterwasser- 
Getriebes und der Propeller mittels Mitteln gegenuber dem Wasserfahrzeug seit- 
lich verschwenkbar ist. 

Die Vorteile der Erfindung sind unter anderem darin zu sehen, dass mittels eines 
radial schwenkbaren Unterwasser-Getriebes ein Platz sparendes Unterwasser- 
Getriebe mit unveranderter Propeller Schubrichtung in jeder Schwenkposition er- 
moglicht wird. Damit kann bei Wasseruntiefen das Unterwasser-Getriebe seitlich 
verschwenkt werden, bis dieses auf Hone einer separaten Wasserzufuhroffnung 
zu liegen kommt. 

Das Wasser fur den Propellerschub wird somit nicht mehr unterhalb der Rumpfes 
des Wasserfahrzeuges aufgenommen, sondern uber eine Oeffnung im Schutz der 
Bordwand des Wasserfahrzeuges und die Fahrt kann bei untiefen Stellen weiter- 
gefQhrt werden, welche sonst fur Standardaussenborder, Z - oder Wellen- 
getriebene Wasserfahrzeuge unpassierbar waren. 

Die WasserzufOhrung entspricht den Vorteilen und Leistungsabgaben ahnlich wie 
bei einem Jet Antrieb. Ein weiterer Vorteil liegt darin, dass einerseits der Propeller 
vor Grundberuhrung geschQtzt ist, anderseits sich auch Seegras immer noch 
leicht aus dem offenen Propellerbereich entfernen lasst, so z.B. durch weiteres 
seitliches Hochschwenken des Unterwasser-Getriebes, bis das Unterwasser- 
Getriebe sogar Qber die Wasseroberflache auftaucht. 

Die Erfindung lost auch das Problem des grossen Platzbedarfes am Wasserfahr- 
zeugende, resp. die unliebsamen Notwendigkeit der PlatzverfQgbarkeit im Fahr- 
zeug-Cockpit von Aussenbordem, als auch die Propeller Schubwinkelanderung 
beim Hochfahren des Unterwasser-Getriebes. Z-Antriebe haben zwar kein Platz- 
problem im Cockpit, aber die Schubwinkelanderung als auch der zusatzliche 
Platzbedarf am Fahrzeugheck beim Hochschwenken des Antriebes bleibt beste- 
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hen. Zudem lost die Erfindung die Problematik der starren Propellerposition unter 
dem Wasserfahrzeugboden bei Wellenanlagen. 

Im weiteren kombiniert die Erfindung auf ideale Weise die Vorteile eines propel- 
5 lergetriebenen Schubes eines Wasserfahrzeuges mit den Vorteilen, aber nicht mit 
deren Nachteilen, des Jet Antriebes, bei welchem der Schub in einem Rohr durch 
einen Impeller erzeugtwird. 

10 Die Funktion, dass das Unterwasser-Getriebe insoweit und ohne jeglichen Lei- 
stungsverlust uber einen grossen Winkelbereich verschwenkt werden kann, er- 
laubt es den Propeller auch als Oberflachenpropellerantrieb zu fahren, d.h. der 
Propeller wird bei Fahrt nur teilgetaucht eingesetzt und findet seine Verwendung 
bei Hochgeschwindigkeits-Wasserfahrzeugen. 

15 Dazu wird ein verandertes Heckteil verwendet, welches sich uber der Wasserlinie 
bei Gleitfahrt befindet und an dessen Ende das Schwenkteil fur das 
Unterwassergetriebe befestigt wird. 

Eine Wasserzuftihrung respektive eine -offnung zum Propeller im hochge- 
20 schwenkten Zustand kann offen oder geschlossen sein, d.h. entsprechende Klap- 
pen verdecken die Wassereinlassoffnung bei Nichtgebrauch oder es fehlen derar- 
tige Klappen ganz und ein Ausschnitt befindet sich im Rumpf des Wasserfahrzeu- 
ges fur die geeignete Propelleranstromung. Die Wasserzufiihrungsoffnung kann 
an der seitlichen Bordwand oder im Bodenbereich des Wasserfahrzeug liegen, je 
25 nach Leistungseinsatzes des Antriebes. 

Der Schwenkmechanismus kann bei Aussenbordern auf Motorenh6he erfolgen, 
mit dem Vorteil, dass der Motor nicht vertikal eingebaut werden muss, sondem 
30 wie in einem Personenkraftwagen ublich, der Kurbelwellenabtrieb horizontal liegt. 
Diese Schwenkkonstruktion ist ebenfalls fur die Ausfuhrungen von Z-Antrieben als 
auch fur den Ersatz von Wellenanlagen geeignet. 



10 



15 
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Speziell fur bestehende Aussenborder geeignet ist ein Schwenkantrieb welcher 
unter dem Motor platziert ist und deshalb sehr kurz baut. Da bei den handelsObli- 
chen Aussenbordmotoren der Abtrieb vom Motor vertikal ist, wird ein Kegel- 
radpaar oder ein ahnlicher Umlenkmechanismus / Winkeltrieb dazwischen gelegt, 
um somit die Schwenkbewegung der UnterwasserGetriebeeinheit sicherzustellen. 
Der Schwenkbetatiger kann ein Zahnradantrieb oder ein Schwenkhebel sein, wel- 
cher von einem hydraulischen oder elektrischen Stellmotor aktiviert wird, wobei 
bei kleineren Aussenborder diese auch rein mechanisch erfolgen kann. 



Weitere vorteilhafte Ausgestaltungen der Erfindung ergeben sich aus der Be- 
schreibung und den Unteranspruchen. 



25 



Kurze Beschreibung der Zeichnung 



Im folgenden werden anhand der Zeichnungen Ausfiihrungsbeispiele der Erfin- 
20 dung naher erlautert. Gleiche Elemente sind in den verschiedenen Figuren mit 
den gleichen Bezugszeichen versehen. Die Stromungsrichtung der Medien oder 
die Bewegungsrichtung der Elemente ist mit Pfeilen angegeben. 



Es zeigen: 



Fig. 1 eine Draufsicht auf ein erfindungsgemasses Wasserfahrzeug; 
Fig. 2 eine Aufsicht auf das Heck des Wasserfahrzeuges; 
Fig. 3 eine Aufsicht auf das Heck des Wasserfahrzeuges in einer weiteren Aus- 
fuhrungsform; 

30 Fig. 4 eine Aufsicht auf das Heck des Wasserfahrzeuges in einer weiteren Aus- 
fQhrungsform mit abstehendem Heckspiegel; 
Fig. 5 Motor horizontal mit Variante des Unterwasser-Getriebes; 
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Fig. 6 Motor vertikal mit Variante des Unterwasser-Getriebes; 
Fig. 7 der Drehteil mit Winkelgetriebe aus Fig. 6 im Detail; 
Fig. 8 Drehteil mit Winkelgetriebe und zweiten Winkelgetriebe schematisch 
dargestellt; 

5 Fig. 9 Ausfuhrungsform der Wasserzufuhrung im Bodenbereich des Wasser- 
fahrzeug im Langsschnitt; 
Fig. 10 sowie zugehorige Fig. 10A, 10B und 10C: verschiedene Klappenstellun- 

gen fur seitlich am Rumpf angeordnete Wasserzufuhrungeii; 
Fig. 11A sowie zugehorige Fig. 11B: seitlicher Verschwenkmechanismus des Un- 
10 terwasser-Getriebes gekoppelt mit einem Steuerrad des Wasserfahr- 

zeuges; 

Fig. 12A sowie zugehorige Fig. 12B: seitlicher Verschwenkmechanismus des Un- 
terwasser-Getriebes gekoppelt mit einem Steuerrad des Wasserfahr- 
zeuges, Getriebe wird zusammen mit Motor verschwenkt; 
15 Fig. 13A sowie zugehorige Fig. 13B: ein Wasserfahrzeug mit einem nach vorne 
gerichteten elektronischen oder mechanischen Tiefenmesser; 

Fig. 14A sowie zugehorige Fig. 14B: drehbar gelagerte Finne. 



20 

Es sind nur die fUr das unmittelbare Verstandnis der Erfindung wesentlichen Ele- 
mente gezeigt. Nicht gezeigt sind z.B. weitere Elemente des Wasserfahrzeuges 
wie Bootsaufbauten usw.. 



25 



Weg zur Ausfuhrung der Erfindung 



30 



in Fig. 1 istein erfindungsgemasses Wasserfahrzeug 1 miteinen Bootsrumpf 2 
und einem Unterwasser-Getriebe 3 und einem an diesem Getriebe befestigten 
Propeller 4 dargestellt. Der im Heck des Wasserfahrzeuges 1 angeordnete Motor 
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ist nicht dargestellt. Uber eine ebenfalls nicht dargestellt Welle ist der Motor mit 
dem Getriebe 3 verbunden, welches an der Heckwand 5 des Rumpfes 2 angeord- 
net ist und welches z.B. Ober mehrere Wellen und Kegelradpaare verfQgen kann. 
In Fig. 1 ist auf der rechten Seite eine beispielhafte Betriebsposition des Propel- 
lers 4 dargestellt. Auf der linken Seite ist der Propeller seitlich hochgeschwenkt 
dargestellt, so dass der Propeller zumindest teilweise im Bereich einer am oder im 
Bootsrumpf 2 angeordneten WasserzufQhrung 6 mit einer WasserzufOhrungsoff- 
nung 7 und einer Wasseraustrittsoffnung 8 zu liegen kommt. 
Die Verschwenkung des Propellers 4 kann manuell oder automatisch ausgelost 
durch ein bestimmtes Ereignis erfolgen. Der BootsfOhrer kann z.B. durch einen 
Schalter am Steuerstand verschiedene Schwenkpositionen je nach Wunsch ein- 
stellen oder die Verschwenkung erfolgt durch eine Steuerelektronik, welche ver- 
schiedene Parameter beriicksichtigt, wie z.B. die Wassertiefe, die Drehzahl des^ 
Motors, usw.. 

Die WasserzufOhrung 6 kann an der seitlichen Bordwand als geschlossener Kanal 
im Rumpf entsprechend der Darstellung rechts in der Fig. 1 , oder als Ausschnitt 
entsprechend der Darstellung links in der Fig. 1 , welcher sich im Rumpf des Was- 
serfahrzeuges befindet, angeordnet sein, urn jeweils die geeignete Propelleran- 
stromung zu erreichen. Die WasserzufOhrung 6, respektive die WasserzufOh- 
rungsoffnung 8, kann offen oder geschlossen sein, d.h. entsprechende Klappen 
verdecken die Wassereinlassofmung bei Nichtgebrauch oder es fehlen derartige 
Klappen ganz wie beim Ausschnitt im Rumpf des Wasserfahrzeuges nach Fig. 1 
links. 

Mittels des radial schwenkbaren Unterwasser-Getriebes 3 und damit des Propel- 
lers 4 wird ein Platz sparendes Unterwasser-Getriebe mit unveranderter Propeller 
Schubrichtung in jeder Schwenkposition ermoglicht. Damit kann bei Wasseruntie- 
fen das Unterwasser-Getriebe 3 seitlich verschwenkt werden, bis dieses auf H6he 
der WasserzufOhrung 6 zu liegen kommt. Das WasserfOr den Propellerschub wird 
somit nicht mehr unterhalb der Rumpfes des Wasserfahrzeuges aufgenommen, 
sondern praktisch hinter und im Schutz der Heckwand 5 des Wasserfahrzeuges 1 
und die Fahrt kann weitergefOhrt werden, trotz Wasseruntiefe. 
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Die Wasserzufuhrung entspricht den Vorteilen und Leistungsabgaben ahnlich wie 
bei einem Jet Antrieb. Ein weiterer Vorteil liegt darin, dass einerseits der Propeller 
vor Gru rid beriih rung geschiitzt ist, anderseits sich auch Seegras immer noch 
leicht aus dem offenen Propellerbereich entfernen lasst, so z.B. durch weiteres 
5 seitliches Hochschwenken des Unterwasser-Getriebes, bis das Unterwasser- 
Getriebe 3 und der Propeller 4 sogar uber der Wasseroberflache in Erscheinung 
treten. 

Das Unterwasser-Getriebe 3 und der Propeller konnen auch noch zusatzlich langs 
1 0 schwenkbar ausgefuhrt sein, d.h. in Langsrichtung / in Richtung der Achse des 
Wasserfahrzeuges. Diese auch trimmen genannte Schwenkung in Langsrichtung 
um wenige Winkelgrade hilft den Bug des Wasserfahrzeuges in kabbeligem Was- 
ser ruhig zu halten, respektive schneller zu werden. 

15 

In Fig. 2 ist im wesentlichen nochmals das Heck des Wasserfahrzeuges aus Fig. 1 
dargestellt. Hier sind jedoch nur im Bootsrumpf integrierte Wasserzufuhrungen 6 
mit geschlossenem Kanal dargestellt, die uber eine Klappe 9 geschlossen werden 
konnen. Die Funktion dieser Klappe 9 wird im Detail weiter unten unter Fig. 10 be- 
20 schrieben. 



In Fig. 3 ist eine weitere Ausfuhrungsform der WasserzufQhrung 6 dargestellt, wo- 
bei die Wasserzufuhrung 6 diesmal im Bodenbereich des Wasserfahrzeug liegt, 
25 dies kann je nach Leistungseinsatzes des Antriebes von Vorteil sein. Das Getrie- 
be und der Propeller 4 werden hier seitlich gegen die Mittelebene des Wasser- 
fahrzeuges verschwenkt, bis der Propeller Qber der Wasseraustrittsoffnung 8 zu 
liegen kommt, siehe rechte Seite der Fig. 3. 

Auch hier kann naturlich die als geschlossener Kanal im Rumpf gezeigte Wasser- 
30 zufuhrung als Ausschnitt entsprechend der Darstellung links in der Fig. 1 ausge- 
fuhrt werden, um jeweils die geeignete Propelleranstromung zu erreichen. 
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In Fig. 4 ist das seitlich verschwenkbare Unterwassergetriebe 3 in einem abste- 
henden, d.h. ruckversetztem und freitragendem Heckspiegel 10 angeordnet. Der 
Propeller 4 kann dann nach Fig. 4, auf der rechten Seite in gestrichelter Position 
dargestellt, im Oberflachenpropellerantrieb betrieben werden, d.h. der Propeller 
wird bei Fahrt nur teilgetaucht eingesetzt und findet seine Verwendung bei Hoch- 
geschwindigkeits-Wasserfahrzeugen. Dazu wird das verlangertes Heckteil 10 an- 
gebracht, welches sich bei Gleitfahrt uber der Wasserlinie befindet und an dessen 
Ende das Schwenkteil fur das Unterwassergetriebe 3 befestigt wird. 
Zusatzlich ist noch eine Propellerabdeckung 1 1 dargestellt, die den Benutzer des 
Wasserfahrzeuges bei Betrieb des Propellers in seitlich verschv/enkter Position 
schutzt. Eine solche Propellerabdeckung kann natiirlich auch in den, in den ande- 
ren Figuren dargestellten Ausfuhrungsformen angeordnet werden. 
Weiter kann der Propeller 4 entsprechend der in der linken Seite von Fig. 4 dar- 
gestellten Position auch in eine voilgetauchte Position verschwenkt werden. Da- 
durch kann der Propeller in den verschiedensten Position je nach dem Bedurfnis 
des Betreibers des Wasserfahrzeuges verwendet werden. Ebenfalls kann wie 
dargestellt die Wasserzufuhrung gegen die Bootsmitte angeordnet werden. 



In Fig. 5 und Fig. 6 sind verschieden Varianten des Unterwasser-Getriebes 3 dar- 
gestellt, wobei einmal ein Motor 12 gemass Fig. 5 mit horizontaler Kurbel- oder 
Motorenwelle und gemass Fig. 6 mit vertikaler Kurbel- oder Motorenwelle ausge- 
legt ist. Der Motor 12 ist mittels einer Motorenhalterung 13 mit dem Boot verbun- 
den. 

Bei der AusfOhrung nach Fig. 5 mit horizontalem Motor 12, wird die seitliche Ver- 
schwenkbarkeit mittels eines Drehteiles 14 und einem Winkelgetriebe 15 erzeugt. 
Bei der Ausfuhrung nach Fig. 6 mit vertikalem Motor 12, wird die seitliche Ver- 
schwenkbarkeit mittels eines Drehteiles mit Winkelgetriebe 16 und einem zweiten 
Winkelgetriebe 17 erzeugt. 
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In Fig. 7 wird der Drehteil mit Winkelgetriebe 16 aus Fig. 6 im Detail fQr eine verti- 
kale Kurbel- oder Motorenwelle beschrieben. Die Kraft vom Motor wird uber eine 
Welle 18 und einen Winkeltrieb 19 bestehend aus zwei kegelformigen Zahnradern 
auf die Antriebswelle 20 Qbertragen, die dann z.B. uber weitere Wellen und Win- 
5 keltriebe am Ende den Propeller antreibt Der Winkeltrieb 1 9 ist in einem Winkel- 
triebgehause 21 angeordnet, welches test mit dem Motorenteil verbunden ist 
Ober Flansche 22 ist am Winkeltriebgehause 21 ein Lager- und Drehaufnahmeteil 
23 angeflanscht und somit fest mit dem Winkeltriebgehause verbunden. Urn das 
Lager- und Drehaufnahmeteil 23 ist ein Schwenkteil 24 angeordnet, welches mit- 

10 tels Axial- und Radiallager 25 gegenuber dem Lager- und Drehaufnahmeteil 23 
schwenkbar gelagert ist. An das Schwenkteil 24 ist Qber Flansche 26 ein nicht 
weiter dargestelltes Z-Antriebsteil 27 angeflanscht, in dem das zweite Winkelge- 
triebe aus Fig. 6 angeordnet ist. Am Lager- und Drehaufnahmeteil 23 ist wiederum 
ein kegelformiger Zahnradkranz 28 befestigt, in den ein Zahnradkranz 29 eingreift, 

1 5 welcher uber einen Schwenkmotor 30, welcher am Schwenkteil 24 befestigt ist, 
angetrieben wird. Wird somit der Schwenkmotor 30 betatigt, dreht sich der Zahn- 
kranz 29, welcher in den Zahnkranz 28 am Lager- und Drehaufnahmeteil 23 ein- 
greift. Dadurch wird das Schwenkteil 24, welches gegenOber dem Lager- und 
Drehaufnahmeteil 23 drehbar gelagert ist, gedreht. Je nach Bewegungsrichtung 

20 des Schwenkmotores 30 kann somit der Schwenkteil 24 und das daran an- 
geflanschte Antriebsteil bewegt und verschwenkt werden. Das Lager- und 
Drehaufnahmeteil 23 und das Schwenkteil werden mittels Dichtungen 31 gegen- 
einander abgedichtet, wobei weitere nicht dargestellte Dichtungen vorgesehen 
werden konnen. 

25 

Bei horizontal liegenden Motoren, wie in Fig. 5 dargestellt, wie auch bei Z- 
Antrieben, Wellenanlagen, usw., falltdas Winkeltriebgehause 21 weg, und das 
Lager- und Drehaufnahmeteil 23 wird deshalb direkt an das Motorengehause, 
oder das Haltegestell, oder eine Heckplattform befestigt. 
30 Bei elektrisch oder hydraulisch getriebenen Propeller fallt die Antriebswelle 20 

weg, dafur werden die elektrischen oder hydraulischen Leitungen an der Stelle wo 
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sonst die Antriebswelle angeordnet ist, durch das Lager- und Drehaufnahmeteil 23 
durchgefGhrt. 



In Fig. 8 ist nochmals der Drehteil mit Winkelgetriebe 16 und zweiten Winkelge- 
triebe 17 schematisch dargestellt, und wird hier nur in den wesentlichen Punkten 
nochmals beschrieben. Mittels des vertikalen Motors 12 wird die Motorenwelle 18 
angetrieben und die Drehbewegung mittels des Winkeltriebes 19 auf die horizon- 
tal angeordnete Antriebswelle 20 umgeleitet. Diese wird durch das Lager- und 
Drehaufnahmeteil 23 gehalten und vom Schwenkteil 24 umschlossen, an den das 
Antriebsteil mit zweitem Winkelgetriebe 17 und einem zweiten Winkeltrieb 32 an- 
geordnet ist, mittels dessen die vertikale Antriebswelle 33 zum Propeller angetrie-. 
ben wird. Der Schwenkteil 27 ist auch hier durch eine weiter nicht gezeigte Vor- 
richtung verschwenkbar, wodurch dann die vertikale Antriebswelle 33 verschwenkt 
wird. 

Der Schwenkbetatiger kann ein Zahnradantrieb oder ein Schwenkhebel sein, wel-, 
cher von einem hydraulischen oder elektrischen Stellmotor aktiviert wird, wobei .• 
bei kleineren Aussenborder diese auch rein mechanisch erfolgen kann. 



In Fig. 9 wird die bereits in Fig. 3 gezeigte Ausfuhrungsform der Wasserzufuhrung 
im Bodenbereich des Wasserfahrzeug im Langsschnitt dargestellt. Gber die im 
Bodenbereich des Rumpfes 2 angeordnete Klappe 9 kann die WasserzufQh- 
rungsoffnung 7 geoffnet und geschlossen werden, und somit der geschlossene 
Kanal 6 mit Wasser durchstromt werden, welches aus der Wasseraustrittsoffnung 
austritt. Dort trifft das Wasser abstromseitig auf den entsprechend verschwenkten 
Propeller 4 auf. Urn den Propeller kann optional eine Propellerabdeckung 1 1 an- 
geordnet sein. 
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In der Fig. 10 und den zugehdrigen Fig. 10A, 10B und 10C sind verschiedene 
Klappenstellungen fur seitlich am Rumpf angeordnete Wasserzufuhrungen 6 z.B. 
entsprechend Fig. 1,2 und 4 dargestellt. In der Fig. 10 sind dabei verschiedene 
Klappenstellungen der Klappe 9 in einer Figur dargestellt. 
5 Mittels dieser bordwandseitigen Stromungsklappen 9 kann die AnstrSmung des 
Propellers in der hochgeschwenkten Position noch weiter verbessert werden. Die 
Klappe 9 oder eine Mehrzahl davon dienen im weiteren auch zur Steuerung des 
Wasserfahrzeuges bei Hafenmanover, da die Klappen rechtwinklig zum Rumpf 
gedreht werden konnen und somit den Effekt eines Seiten- / Querstrahlruders er- 

10 zielen. Diese Konfiguration wird durch den Ruckwartsschub des Propellers er- 
reicht, sodass die vom Propeller erzeugten Wassermassenbewegung an der 
Stromungsklappe in einem, gegenOberdem Wasserfahrzeugrumpf, rechtwinkli- 
gen, oder entsprechend eingestelltem Winkel, Abstrom umgeleitet werden und 
damit einen seitlichen Schub erzeugen. Bei Doppelmotorisierten Wasserfahrzeu- 

15 gen, vor allem mit Verstellpropeller, kann eine sehr genaue, effiziente und kosten- 
gOnstige ManOverierhilfe bereitgestellt werden, welche auch zum Schutz von an- 
deren Wasserfahrzeugen in engen Hafen dienlich ist. 

In Fig. 10A ist die Klappe 9 fur Wassereintritt in die WasserzufQhrung gedffnet. 
Mittels dem vor die Austrittsoffnung 8 verschwenkten Propeller 4 kann nun das 
20 Wasserfahrzeug vorwarts oder auch rtickwarts bewegt werden, je nach Drehrich- 
tung des Propellers 4. 

In Fig. 10B ist die Klappe 9 vollstandig gedffnet und quergestellt, wobei die Klappe 
so ausgelegt ist, dass bei rOckwartsdrehendem Propeljer das Wasser quer zur 
Bootswand aus der WasserzufOhrungsSffnung ausgestossen wird. In dieser Stel- 

25 lung kann somit der Wasserzufuhrungskanal als Seiten- / Querstrahlruder ver- 
wendet werden, was das ManOvrieren deutlich erleichtert und ein separates Sei- 
ten- / Querstrahlruder unnc-tig macht, mit der entsprechenden Kosteneinsparung. 
In Fig. 10C ist die Klappe 9 vollstandig geschlossen, wodurch die WasserzufOh- 
rungsQffnung 7 geschlossen wird. Der Propeller wird dann in die normale Be- 

30 triebsposition weggeschwenkt, so dass er wieder wie z.B. in Fig. 1 rechte Seite 
dargestellt in Position kommt. 
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Entsprechend Fig. 1 1A und 1 1B kann am Beispiel eines Aussenbordmotores 12 
der seitliche Verschwenkmechanismus des Unterwasser-Getriebes 3 und damit 
des Propellers 4 auch mit dem Steuerrad 34 des Wasserfahrzeuges gekoppelt 
werden. Bei engen Kurvenfahrten, welche oft zum Austauchen des Propellers aus 
dem Wasser und zum Luft Ziehen fuhren, wodurch der Schub durch die Propeller- 
flugelventilation ganzlich abreissen kann, wird bei der Lenkbewegung am Steuer- 
rad 34 eine gegengesetzte Schwenkbewegung des Unterwasser-Getriebes 3 aus- 
gelost, urn hiermit einem eventuellen Austauchen des Propellers entgegenzuwir- 
ken. 

Nach Fig. 12A und 12B kann der Motor 12 auch zusammen mit dem Unterwasser- 
Getriebe 3 verschwenkt werden. Dies erlaubt eine besonders kostengOnstige An- 
wendung des Verschwenkmechanismus. DafUr wird bei der Montage des Au- 
ssenborders an der Heckwand 5 des Wasserfahrzeuges 1 ein Drehgestell dazwi- 
schen gesetzt, so dass der Motor 12 mit dem Unterwasser-Getriebe 3 beidseitig, 
urn einen bestimmten Winkelgrad zur Langsachse des Wasserfahrzeuges, seitlich 
verschwenkt werden kann. 

In Fig. 13A und 13B ist ein Wasserfahrzeug mit einem nach vorne gerichteten 
elektronischen oder mechanischen Tiefenmesser 35 versehen. Wird vom Tiefen- 
messer 35 gemeldet, dass eine bestimmte Tiefe abhangig vom Tiefgang des 
Wasserfahrzeuges 1 unterschritten wird, und somit Kollisionsgefahr des Unter- 
wasser-Getriebes 3 oder des Propellers 4 mit einem Unterwasserobjekt 36 be- 
steht, wird ein Ausloser aktiviert, urn das Unterwasser-Getriebe 3 durch Ver- 
schwenken selbsttatig aus der Gefahrenzone auf die Hohe der Wasserzufiihrung 
6 zu drehen, wie dies in der Fig. 13B auf der linken Seite dargestellt ist. Gleichzei- 
tig kann auch die Motorendrehzahl des Motors 12 reduziert werden, so dass nicht 
mit hoher Geschwindigkeit auf ein mogliches Gefahrenobjekt 36 aufgelaufen wird. 
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In Fig. 14A und 14b ist eine drehbar gelagerte Finne 37 dargestellt, welche als 
Schutz vor GrundberQhrung des Propellers dient. Der Propeller 4 kann vor oder 
hinter der vertikalen Antriebswelle des Unterwasser-Getriebes 3 positioniert wer- 
5 den. Vor allem in der Version, bei welcher sich der Propeller 4 in Fahrtrichtung vor 
dem Unterwasser-Getriebe 3 befindet, kann die drehbar gelagerte Finne 37, wel- 
che unmittelbar vor dem Propeller resp. Unterwasser-Getriebe sitzt, beim Ver- 
schwenken des Unterwasser-Getriebes 3 gleichzeitig oder zeitversetzt in das 
Rumpfinnere des Wasserfahrzeug hochgeschwenkt werden, um damit den gan- 
10 zen Wasserfahrzeugboden von hervorstehenden Objekten frei zu halten und mehr 
Tiefgang fur das Wasserfahrzeug 1 zu ermoglichen. 

Die Finne 37 ist um ein Drehlager 38 gegenuber dem Rumpf 2 drehbar. Mittels 
eines Motors 39 wird ein Zahnrad 40 betatigt, welches in ein an der Finne 38 be- 
festigtes Zahnrad 41 eingreift. Dadurch kann die Finne in eine Vertiefung 42 im 
15 Bootsrumpf 2 verschwenkt werden, und beim Herunterschwenken des Propellers 
wieder herausgefahren werden. 

Das Schwenken der Sicherheitsfinne kann hydraulisch, elektrisch oder direkt me- 
chanisch durch einen Bowdenzug oder ahnlichen gekoppelt mit dem Verschwen- 
ken des Propellers erfolgen. 
20 Die Finne kann auch mit einem Auslcisesensor gekoppelt werden, sodass bei ent- 
sprechender barter Beruhrung ein Befehl aktiviert wird, dass das Unterwasser- 
Getriebe und der Propeller seitlich rasch verschwenkt. 



25 

Selbstverstandlich ist die Erfindung nicht auf das gezeigte und beschriebene Aus- 
fuhrungsbeispiel beschrankt. 

Die Lage des Propellers am Wasserfahrzeug kann entsprechend dem Stand der 
Technik gewahlt werden. Die Bezeichnung „Z Antrieb" bezieht sich nicht nur auf 
30 Unterwasser-Getriebe bei welchen der Propeller abstrdmseitig vom Getriebe liegt, 
sondern auch auf solche, bei welchen der Propeller vor dem Getriebe seinen 
Schub erzeugt. 



10 
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Das Unterwasser-Getriebe ist ebenfalls nicht auf die klassische Getriebestruktur 
limitiert, denn an Stelle von Zahnradern und Wellen konnen im Unterwasser- 
Getriebe hydraulische respektive elektrische Leitungan angeordnet sein und Un- 
terwasser-Getriebe kann an der Propellerwelle Uber einen elektrischen oder einen 
hydraulischen Antrieb verfQgen. 

Ebenfalls ist mit dieser Erfindung die Langstrimmung eines Wasserfahrzeuges wie 
es bei verschiedenen Z-Antrieben und Aussenbordern zur Anwendung kommt, 
weiterhin gewahrieistet. 



Bezugszeichenliste 



15 


1 


Wasserfahrzeug 




2 


Bootsrumpf 




3 


U nterwassergetriebe 




4 


Propeller 




5 


Heckwand 


20 


6 


WasserzufQhrung 




7 


Wasserzuf uhrungsSff nu ng 




8 


Wasseraustrittsoffnung 




9 


Klappe 




10 


Heckspiegel 


25 


11 


Propellerabdeckung 




12 


Motor 




13 


Motorenhalterung 




14 


Drehteil 




15 


Winkelgetriebe 


30 


16 


Drehteil mit Winkelgetriebe 




17 


zweites Winkelgetriebe 




18 


Welle vom Motor . 
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19 


Winkeltrieb 


20 


Antriebswelle 


21 


Winkeltriebgehause 


22 


Flansch 


23 


Lager- und Drehaufnahmeteil 


24 


Schwenkteil 


25 


Axial- und Radiallager 


26 


Flansch 


27 


Antriebsteil 


28 


Zahnradkranz 


29 


Zahnradkranz 


30 


Schwenkmotor 


31 


Dichtung 


32 


zweiter Winkeltrieb 


33 


Antriebswelle 


34 


Steuerrad 


35 


Tiefenmesser 


36 


Unterwasserobjekt 


37 


Finne 


38 


Drehlager 


39 


Motor 


40 


Zahnrad 


41 


Zahnrad Finne 


42 


Vertiefung 
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Patentansprtiche 



Wasserfahrzeug (1) mit einem Bootsaimpf (2), mindestens einem im oder 
am Bootsaimpf befestigten Motor (12) und einem vom Motor mittels einem 
Getriebe (3) angetriebenen Propeller (4), 
dadurch gekennzeichnet, 

dass zumindest ein Teil des Unterwasser-Getriebes (3) und der Propeller 
(4) mittels Drehmitteln (14, 16, 23, 24, 30) gegenuber dem Wasserfahrzeug 
(1 ) seitlich verschwenkbar ist. 



Wasserfahrzeug nach Anspruch 1 , 
dadurch gekennzeichnet, 

dass der Propeller (4) manuell oder automatisch in beliebige Positionen 
verschwenkbar ist. 

Wasserfahrzeug nach Anspruch 1 oder 2, 
dadurch gekennzeichnet, 

dass der Propeller (4) in beliebige Positionen verschwenkbar ist, und d£ 
die Antriebsfunktion des Propellers (4) zumindest in zwei seitlich ver- 
schwenkbare Positionen gewahrleistet ist. 

Wasserfahrzeug nach einem der vorhergehenden AnsprGche, 
dadurch gekennzeichnet, 

dass der Propeller (4) im vollgetauchten, teilgetauchtem Zustand oder 
Jetantrieb betreibbar ist. 



Wasserfahrzeug nach einem der vorhergehenden Anspruche, 
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dadurch gekennzeichnet, 

dass im Bootsrumpf (29 eine Wasserzufuhrung (6) fur den Propeller (4) im 
gegeniiber dem Normalbetrieb verschwenkten Zustand angeordnet ist. 

Wasserfahrzeug nach Anspruch 5, 
dadurch gekennzeichnet, 

dass die Wasserzufuhrung (6) ein offener und / Oder geschlossener Kanal 
ist. 

Wasserfahrzeug nach einem der Anspriiche 5 oder 6, 
dadurch gekennzeichnet, 

dass eine Wasserzufiihrungsoffnung (7) der Wasserzufuhrung (6) seitlich 
an der Bordwand und / oder im Bodenbereich des Wasserfahrzeuges an- 
geordnet ist. 

Wasserfahrzeug nach einem der Anspriiche 5 bis 7, 
dadurch gekennzeichnet, 

dass die Wasserzufuhrung und somit die Wasserzufiihrungsoffnung (7) 
mittels einer Klappe (9) verschliessbar ist und / oder dass mittels der Klap- 
pe (9) der dem Propeller (4) zugefuhrte Wasserstrom steuerbar ist. 

Wasserfahrzeug nach einem Anspruch 8, 
dadurch gekennzeichnet, 

dass der verschwenkte Propeller (4) im Zusammenwirken mit der Wasser- 
zufuhrung (6) und der Klappe (9) ein Seiten- / Querstrahlruder bildet. 

Wasserfahrzeug nach einem der vorhergehenden Anspriiche, 
dadurch gekennzeichnet, 

dass die Drehmitteln (14, 16, 23, 24, 30) bei Motoren (12) mit horizontal 
liegender Kurbelwelle aus einem Drehteil (14) und bei Motoren (12) mit ver- 
tikal liegender Kurbelwelle aus einem Drehteil und einem zwischen Drehteil 
und Motor (12) angeflanschtem Winkelgetriebe (16) bestehen. 
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1 1 . Wasserfahrzeug nach Anspruch 1 0, 
dadurch gekennzeichnet, 

dass der Drehteil (14, 16) umfasst: Ein mit dem Motor gegebenenfalls Qber 
5 weitere Elemente verbundenes Lager- und Drehaufnahmeteil (23), ein um 

das Lager- und Drehaufnahmeteil (23) drehbares Schwenkteil (24), wobei 
der Propeller (4) mit dem Schwenkteil (24) in Wirkverbindung steht, sowie 
Mitteln (30) zum Drehen des Schwenkteiles (24). 

10 12. Wasserfahrzeug nach einem der vorhergehenden Ansprtiche, 



dadurch gekennzeichnet, 

dass die seitliche Schwenkbewegung des Propellers (4) durch Lenkbewe- 
gung am Steuerrad (34) des Wasserfahrzeuges erfolgt. 
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13. 



Wasserfahrzeug nach einem der vorhergehenden AnsprQche, 
dadurch gekennzeichnet, 

dass die seitliche Schwenkbewegung des Propellers (4) durch das Mess- 
signal eines Tiefenmessers (35) ausgelost wird . 
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14. 



Wasserfahrzeug nach einem der vorhergehenden AnsprQche, 
dadurch gekennzeichnet, 

dass bei einer seitlichen Schwenkbewegung des Propellers (4) die Dreh- 
zahl des Motors (12) der vorherrschenden Situation anpassbar ist. 
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15. 



Wasserfahrzeug nach einem der vorhergehenden AnsprQche, 
dadurch gekennzeichnet, 

dass eine Schwenkbewegung einer schwenkbaren Finne (37) zum Schutz 
des Propellers (4) in Wirkverbindung mit der seitlichen Schwenkbewegung 
des Propellers (4) steht. 
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16. 



Wasserfahrzeug nach einem der vorhergehenden AnsprQche, 
dadurch gekennzeichnet, 
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dass das Unterwasser-Getriebe (3) und damit der Propeller zusatzlich 
langs schwenkbar ist. 

Wasserfahrzeug nach einem der vorhergehenden AnsprOche, 
dadurch gekennzeichnet, 

dass im Unterwasser-Getriebe (3) hydraulische oder elektrische Leitungen 
gefuhrt sind. 

Wasserfahrzeug nach Anspruch 17, 
dadurch gekennzeichnet, 

dass ein Hydraulikmotor oder ein Elektromotor fur den Antrieb des Propel- 
lers sorgt. 

Wasserfahrzeug nach einem der vorhergehenden AnsprOche, 
dadurch gekennzeichnet, 

dass der Motor (12), insbesondere fur Aussenbordmotoren, zusammen mit 
dem Propeller (4) seitlich verschwenkbar ist. 
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Zusammenfassung 



Bei einem Wasserfahrzeug (1) mit einem Bootsrumpf (2), mindestens einem im 
Oder am Bootsrumpf befestigten Motor (12) und einem vom Motor mittels einem 
Getriebe (3) angetriebenen Propeller (4) ist zumindest ein Teil des Unterwasser- 
Getriebes (3) und der Propeller (4) mittels Drehmitteln (14, 16, 23, 24, 30) gegen 
uber dem Wasserfahrzeug (1) seitlich verschwenkbar. 



(Fig. 1) 
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